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(54) Bezeichnung: Kraftfahrzeug 

(57) Zusammenfassung: Bei einem Kraftfahrzeug 1 mit 
zwei am Heck 2 angeordneten Abstandssensoren 3, 3\ die 
in einer Entfernung S voneinander symmetrisch zur Mittel- 
langsachse M des Kraftfahrzeugs positioniert sind, wird 
vorgeschlagen, dass ein Erkennungssensor 4 zur Erken- 
nung eines angehangten Anhangers 5 vorgesehen ist, und 
dass die beiden Abstandssensoren in Abhangigkeit von 
dem Signal a, b des Erkennungssensors in einem ersten 
Betriebsmodus A oder in einem zweiten Betriebsmodus B 
arbeiten, wobei sie im ersten Betriebsmodus A, d. h., wenn 
kein Anhanger angehangt ist, zur Bestimmung des Ab- 
stands D, D' zu einem heckseitigen Hindernis 11 dienen 
und wobei sie im zweiten Betriebsmodus B, d. h., wenn ein 
Anhanger angehangt ist, zur Bestimmung des Knickwin- 
kels a zwischen der Mittellangsachse M des Kraftfahrzeugs 
und der Mittellangsachse M 1 des Anhangers dienen, indem 
die Abstandssensoren aus einer Annaherung der Deichsel 
8 des Anhangers den Knickwinkel a ermitteln. Vorschlags- 
gemafi wird erreicht, dass die Abstandssensoren mit und 
ohne'angehangten Anhanger nutzlich sind. 
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Beschreibung 

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft ein Kraft- 
fahrzeug mit wenigstens zwei am Heck angeordne- 
ten Abstandssensoren, die in einer bestirnmten Ent- 
fernung voneinander symmetrisch zur Mittellangs- 
achse des Kraftfahrzeugs positioniert sind. 

Stand der Technik 

[0002] Bei Kraftfahrzeugen werden am Heck ange- 
ordnete Abstandssensoren zumeist als Einparkhilfen 
eingesetzt. Beim Einlegen des Ruckwartsgangs wer- 
den sie aktiviert und geben in Abhangigkeit von dem 
ermittelten Abstand zu einem hinter dem Kraftfahr- 
zeug befindlichen Hindernis ein optisches oderakus- 
tisches Signal aus. Mit Hilfe dieses Signals kann der 
Fahrer des Kraftfahrzeugs den Einparkvorgang opti- 
mieren, ohne dabei das Heck des Kraft fahrzeugs 
oder das Hindernis zu beschadigen. (vgl. z. B. DE 
199 32 779 A1) 

[0003] Aus der Druckschrift DE 100 30 738 C1 ist 
eine Anordnung zur Bestimmung des Knickwinkels 
zwischen einem Zugfahrzeug und einem Anhanger 
oder Auflieger bekannt. Diese Anordnung enthalt 
zwei Ultraschalltransceiver, die auf zwei unterschied- 
lichen Signalstrecken Ultraschallimpulse aussenden 
und empfangen. Die Ultraschalltransceiver sind hier- 
bei am Zugfahrzeug angebracht und senden die Ul- 
traschallsignale in Richtung Anhanger. Am Anhanger 
sind passive Reflektoren angebracht, deren Oberfla- 
che einen Teil der Signalenergie wieder zu den Tran- 
sceivern zuruckreflektiert Die Ultraschalltransceiver 
sind uber eine Schnittstelle mit einem Bordrechner 
verbunden, in welchem aus den Laufzeiten der Ultra- 
schallimpulse beider Messrichtungen die Lange der 
Signalstrecken ermittelt werden und aus den Signal- 
strecken und den geometrischen Abmessungen der 
Anordnung der Knickwinkel zwischen dem Zugfahr- 
zeug und dem Anhanger ermittelt wird. Bei dieser An- 
ordnung kann fur eine hinreichend genaue Knickwin- 
kelbestimmung jedoch nicht auf die Reflektoren am 
Anhanger verzichtet werden. 

Aufgabenstellung 

[0004] Vor diesem Hintergrund ist es Aufgabe der 
vorliegenden Erfindung ein verbessertes Kraftfahr- 
zeug bereitzustellen, dessen Abstandssensoren je 
nachdem, ob ein Anhanger angehangt ist oder nicht, 
zur Abstandsbestimmung oder zur Knickwinkelbe- 
stimmung dienen. Zudem soli dies kostengunstig re- 
alisierbar sein. 

[0005] Gelost wird diese Aufgabe, indem an dem 
Kraftfahrzeug ein Erkennungssensor zur Erkennung 
eines angehangten Anhangers vorgesehen ist und 
die beiden Abstandssensoren in Abhangigkeit von 
dem Signal des Erkennungssensors in einem ersten 
oder zweiten Betriebsmodus arbeiten, wobei sie im 
ersten Betriebsmodus, d.h. wenn kein Anhanger an 



das Kraftfahrzeug angehangt ist, zur Bestimmung 
des Abstands zu einem heckseitigen Hindernis bzw. 
als Einparkhilfe dienen und wobei sie im zweiten Be- 
triebsmodus, d.h. wenn ein Anhanger an das Kraft- 
fahrzeug angehangt ist, zur Bestimmung des Knick- 
winkels zwischen der Mittellangsachse des Kraftfahr- 
zeugs und der Mittellangsachse des Anhangers die- 
nen, indem die Abstandssensoren aus einer Annahe- 
rung der Deichsel des Anhangers den Knickwinkel 
ermitteln. Durch diese Merkmalskombination sind die 
Abstandssensoren in doppelter Hinsicht nutzlich, wo- 
bei sich der erste Betriebsmodus und der zweite Be- 
triebsmodus gegenseitig nicht beeintrachtigen, son- 
dern vielmehr erganzen. Der erste Betriebsmodus 
kann auf die Ruckwartsfahrt des Kraftfahrzeugs be- 
schrankt sein, wahrend der zweite Betriebsmodus 
nicht nur bei der Ruckwartsfahrt, sondern auch bei 
der Vorwartsfahrt des Kraftfahrzeugs sinnvoll ein- 
setzbar ist. 

[0006] Gemafi einer besonderen Weiterbildung der 
vorliegenden Erfindung arbeiten die Abstandssenso- 
ren in ihrem ersten Betriebsmodus mit einer anderen 
Abtastfrequenz als in ihrem zweiten Betriebsmodus. 
Dadurch kann die Abtastfrequenz fur eine gute Auflo- 
sung auf den zu erwartenden Entfernungsbereich 
eingestellt werden, so dass die Einparkhilfe zum Bei- 
spiel auf einen Bereich von ca. 200 bis 2000 Millime- 
ter und die Knickwinkelbestimmung auf einen Be- 
reich von ca. 500 bis 700 Millimeter eingestellt ist. 
[0007] Und gemaft einer anderen Weiterbildung der 
Erfindung arbeiten die Abstandssensoren in ihrem 
ersten Betriebsmodus mit einem anderen Abtastwin- 
kel als in ihrem zweiten Betriebsmodus. Ist der Ab- 
tastwinke! des zweiten Betriebsmodus dabei grofier 
als der Abtastwinkel des ersten Betriebsmodus, kon- 
nen damit auch geringe Knickwinkel noch zuverlas- 
sig erkannt werden. 

[0008] Vorteiihaft wird der ermittelte Knickwinkel an- 
hand von Lenkwinkelsensoren wahrend der geraden 
Vorwartsfahrt auf "Null" kalibriert. Dadurch konnen 
die Abstandssensoren selbst bei unsymmetrischen 
Anhangerformen noch den jeweiligen Knickwinkel 
zwischen Kraftfahrzeug und Anhanger ermitteln. 
[0009] Zweckmadig wird der ermittelte Knickwinkel 
einer Einrichtung zur Stabilitatskontrolle zugefuhrt. 
Diese Einrichtung zur Stabilitatskontrolle kann dann 
bei Schwankungen des Knickwinkel die Fahrdynamik 
regeln, indem der Anhanger in geeigneter Weise ge- 
bremst wird. 

[0010] Aufcerdem kann der ermittelte Knickwinkel 
auch einer Rangierhilfeeinrichtung zugefuhrt werden. 
Dadurch kann der Fahrer beim Rangieren mit Anhan- 
ger unterstutzt werden, da die Rangierhilfeeinrich- 
tung Rangierempfehlungen ausgibt und zu grofie 
Knickwinkel anzeigt. 

[0011] Ist der Erkennungssensor zur Erkennung ei- 
nes angehangten Anhangers in eine ohnehin vorge- 
sehene Steckdose fur die elektrische Anbindung des 
Anhangers integriert, so sind am Kraftfahrzeug keine 
zusatzlichen Mafcnahmen erforderlich. 
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Ausfuhrungsbeispiel 

[0012] Die vorliegende Erfindung wird unter Bezug- 
nahmeauf die nachfolgenden Zeichnungsfiguren na- 
her erlautert. Es zeigen: 

[001 3J Fig. 1 eine schematische Darstellung des 
Kraftfahrzeugs ohne einen Anhanger; 
[0014) Fig. 2 das Kraftfahrzeug aus Fig. 1 mit An- 
hanger; und 

[0015] Fig. 3 Kraftfahrzeug und Anhanger aus 
Fig. 2 mit einem von Null verschiedenen Knickwin- 
kel. 

[0016] Das Kraftfahrzeug 1 weist an seinern Heck 2 
zwei Anstandssensoren 3, 3' und einen Erkennungs- 
sensor 4 fur einen Anhanger 5 auf. Zudem weist das 
Kraftfahrzeug 1 eine Anhangerkupplung 6 und eine 
Steckdose 7 auf, an welche ein Anhanger 5 mit einer 
Deichsel 8 und einem korrespondierenden Stecker 9 
mechanisch und elektrisch angebunden werden 
kann. 

[0017] Die beiden Abstandssensoren 3, 3* des 
Kraftfahrzeugs 1 sind in einer festen Entfernung S 
voneinander positioniert, wobei sie zur Mittellangs- 
achse M des Kraftfahrzeugs 1 symmetrisch angeord- 
net sind. Sie sind als Ultraschallsensoren ausgefuhrt 
und strahlen ihr Messsignal zum Beispiel mit einer 
ersten Frequenz Fa von 50 Kilohertz innerhalb einer 
ersten Winkeibereiches (3a von ca. 20 Grad nach hin- 
ten ab. 

[001 8] Der Erkennungssensor 4 des Kraftfahrzeugs 
1 ist in die Steckdose 7 fur die elektrische Anbindung 
des Anhangers 5 integriert. Auf diese Weise zeigt der 
Erkennungssensor 4 zuverlassig an, wenn ein An- 
hanger 5 mit dem Kraftfahrzeug 1 verbunden ist. 
[0019] Beim Betrieb des Kraftfahrzeugs 1 wird zu- 
nachst das Signal des Erkennungssensors 4 dem 
Bordcomputer 10 des Kraftfahrzeugs 1 zugefuhrt. 
Dort wird dann je nachdem, ob der Erkennungssen- 
sor 4 ein erstes Signal a liefert, wonach kein Anhan- 
ger 5 an das Kraftfahrzeug 1 angehangt ist, oder ob 
er ein zweites Signal b liefert, wonach ein Anhanger 
5 an das Kraftfahrzeug 1 angehangt ist, entscheiden, 
ob die beiden Abstandssensoren 3, 3" in einem ers- 
ten Betriebsmodus A gemafi Fig. 1 den Abstand D, 
D' zu einem heckseitigen Hindernis 11 bestimmen 
und somit als Einparkhilfe dienen oder ob die beiden 
Abstandssensoren 3, 3' in einem zweiten Betriebs- 
modus B gemafi Fig. 2 und Fig. 3 den Knickwinkel a 
zwischen der Mittellangsachse M des Kraftfahrzeugs 
1 und der Mittellangsachse M' des Anhangers 5 be- 
stimmen und somit zur Fahrdynamikregelung oder 
als Rangierhilfe dienen. 

[0020] Gemaft dem ersten Betriebsmodus A wer- 
den die Abstandssensoren 3, 3* so eingestellt, dass 
sie lediglich wahrend der Ruckwartsfahrt des Kraft- 
fahrzeugs 1 aktiviert sind. Zudem arbeiten die Ab- 
standssensoren 3, 3* in diesem ersten Betriebsmo- 
dus A mit einer ersten Abtastfrequenz Fa und einem 
ersten Abtastwinkel pa, welche auf den bei einer Ein- 
parkhilfe relevanten Arbeitsbereich von ca. 300 bis 



2000 Millimeter bzw. auf den Abstand zu einem Hin- 
dernis 11 abgestimmt sind. Durch den Bordcomputer 
10 wird der Abstand D, D' zwischen dem Kraftfahr- 
zeug 1 und dem heckseitigen Hindernis 11 dann in 
bekannter Weise anhand der Laufzeit ermittelt, die 
das von einem bzw. beiden der Abstandssensoren 3, 
3' ausgesandte und an dam Hindernis 11 reflektierte 
Signal benotigt, bis es den betreffenden Abstands- 
sensor 3, 3' wieder erreicht 

[0021 ] Der so ermittelte Abstand D bzw. D' wird dem 
Fahrerdes Kraftfahrzeugs 1 mittels einer Einrichtung 
zur Einparkhilfe 12 optisch und/oder akustisch ange- 
zeigt. 

[0022] Und gernali dem zweiten Betriebsmodus B 
sind die Abstandssensoren 3, 3' sowohl wahrend der 
Vorwartsfahrt als auch wahrend der Ruckwartsfahrt 
des Kraftfahrzeugs 1 aktiviert. Wahrend des zweiten 
Betriebsmodus B arbeiten die Abstandssensoren 3, 
3* mit einer zweiten Abtastfrequenz Fb und einem 
zweiten Abtastwinkel pb, welche auf den fur eine Be- 
stimmung des Knickwinkels a relevanten Arbeitsbe- 
reich von ca. 300 bis 500 Millimeter bzw. dem Ab- 
stand der Deichsel 8 des Anhangers 5 abgestimmt 
sind. Durch den Bordcomputer 10 wird der Knickwin- 
kel a zwischen der Mittellangsachse M des Kraftfahr- 
zeugs 1 und der Mittellangsachse M' des Anhangers 
5 anhand der bestimmten Entfernung S zwischen 
den beiden Abstandssensoren 3, 3' sowie anhand ei- 
ner Annaherung der drehbar an der Anhangerkupp- 
lung 6 gelagerten Deichsel 8 des Anhangers 5 an das 
Heck 2 bzw. die Abstandssensoren 3, 3' des Kraft- 
fahrzeugs 1 ermittelt. 

[0023] In dem Beispiel aus Fig. 2 findet keine seitli- 
che Annaherung der Deichsel 8 des Anhangers 5 an 
die Abstandssensoren 3, 3* statt und fallen die Mittel- 
langsachse M des Kraftfahrzeugs 1 und die Mittel- 
langsachse M' des Anhangers 5 zusammen, so dass 
der Knickwinkel a gleich Null ist. 
[0024] In dem Beispiel aus Fig. 3 findet dagegen 
eine deutliche seitliche Annaherung der Deichsel 8 
des Anhangers 5 an den linken Abstandssensor 3 
statt und schlie&en die Mittellangsachse M des Kraft- 
fahrzeugs 1 und die Mittellangsachse M* des Anhan- 
gers 5 einen Knickwinkel a ein. Eine solche seitliche 
Annaherung erfolgt beispielsweise bei der Vorwarts- 
fahrt des Kraftfahrzeugs 1 in einer Linkskurve oder 
bei der Ruckwartsfahrt des Kraftfahrzeugs 1 mit einer 
nach rechts eingeschlagenen Lenkung. 
[0025] Der vom Bordcomputer 10 ermittelte Knick- 
winkel a wird daraufhin einer den Fahrer des Kraft- 
fahrzeugs 1 unterstutzenden Einrichtung zur Fahrdy- 
namikregelung 13 und/oder einer Einrichtung zur 
Rangierhilfe 14 zugefuhrt. 

[0026] Mittels der Fahrdynamikregelung 1 3 wird ins- 
besondere die schnelle gerade Vorwartsfahrt des 
Kraftfahrzeugs 1 uberwacht. Denn bei schwanken- 
den Knickwinkeln a droht ein Ausbrechen oder Urn- 
kippen des Anhangers 5, was durch ein Abbremsen 
des Anhangers 5 vermieden werden kann. 
[0027] Und mittels der Rangierhilfe 14 wird die 
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Ruckwartsfahrt des Kraftfahrzeugs 1 uberwacht, wo- 
durch dem Fahrer des Kraftfahrzeugs 1 die Riick- 
wartsfahrt erleichtert wird. Zudem zeigt die Rangier- 
hilfe 14 dem Fahrer an, wann zu grofte Knickwinkel a 
erreicht werden, bei welchen eine Beschadigung der 
mechanischen Verbindung von Kraftfahrzeug 1 und 
Anhanger 5 droht. 

[0028] Wahrend der durch Lenkwinkelsensoren 15 
und Getriebesensoren 16 erkennbaren langsamen 
geraden Vorwartsfahrt des Kraftfahrzeugs 1 wird au- 
fcerdem uberpruft, ob der ermittelte Knickwinkel a 
dem Wert "Null" entspricht 1st dies nicht der Fall, so 
flndet uber den Bordcomputer 10 ein Abgleich bzw. 
eine Korrekturdes Knickwinkels a auf den Wert "Null" 
statt, so dass die Knickwinkelerkennung zum Bei- 
spiel auch bei einem Gespann aus einem Kraftfahr- 
zeug 1 und einem Anhanger 5 mit einer unsymmetri- 
schen Frontseite einwandfrei funktioniert. 



Bezugszeichenliste 



1 


Kraftfahrzeug 


2 


Heck 


3, 3' 


Abstandssensoren 


4 


Erkennungssensor 


5 


Anhanger 


6 


Anhangerkupplung 


7 


Steckdose 


8 


Deichsel 


9 


Stecker 


10 


Bordcomputer 


11 


Hindemis 


12 


Einrichtung zur Einparkhilfe 


13 


Einrichtung zur Fahrdynamikregelung 


14 


Einrichtung zur Rangierhilfe 


15 


Lenkwinkelsensoren 


16 


Getriebesensoren 


S 


Entfernung zwischen 3 und 3* 


A 


erster Betriebsmodus 


B 


zweiter Betriebsmodus 


D, D' 


Abstand von 3 bzw. 3' zu 11 


a 


Knickwinkel 


M, M 1 


Mittellangsachse von 1, bzw. 5 


a 


Signal "ohne Anhanger" 


b 


Signal "mit Anhanger" 


Fa 


erste Abtastfrequenz 


Fb 


zweite Abtastfrequenz 


Pa 


erster Abtastwinkel 


Pb 


zweiter Abtastwinkel 



Patentanspruche 



1 . Kraftfahrzeug mit 
wenigstens zwei am Heck angeordneten Abstands- 
sensoren, die in einer bestimmten Entfernung von- 
einander symmetrisch zur Mittellangsachse des 
Kraftfahrzeugs positioniert sind, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass 

ein Erkennungssensor (4) zur Erkennung eines an- 
gehangten Anhangers (5) vorgesehen ist und die bei- 



den Abstandssensoren (3, 3') in Abhangigkeit von 
dem Signal (a, b) des Erkennungssensors (4) in ei- 
nem ersten Betriebsmodus (A) oder in einem zweiten 
Betriebsmodus (B) arbeiten, wobei sie im ersten Be- 
triebsmodus (A), d.h. wenn kein Anhanger (5) ange- 
hangt ist, zur Bestimmung des Abstands (D, D') zu ei- 
nem heckseitigen Hindernis (11) bzw. als Einparkhilfe 
dienen und wobei sie im zweiten Betriebsmodus (B), 
d.h. wenn ein Anhanger (5) angehangt ist, zur Be- 
stimmung des Knickwinkels (a) zwischen der Mittel- 
langsachse (M) des Kraftfahrzeugs (1) und der 
Langsachse (M') des Anhangers (5) dienen, indem 
die Abstandssensoren (3, 3') aus einer Annaherung 
der Deichsel (8) des Anhangers (5) den Knickwinkel 
(a) ermitteln. 

2. Kraftfahrzeug nach Anspruch 1, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass die Abstandsensoren (3, 3') in ih- 
rem ersten Betriebsmodus (A) mit einer anderen Ab- 
tastfrequenz (Fa) arbeiten als in ihrem zweiten Be- 
triebsmodus (B). 

3. Kraftfahrzeug nach Anspruch 1 oder 2, da- 
durch gekennzeichnet, dass die Abstandssensoren 
(3, 3') in ihrem ersten Betriebsmodus (A) mit einem 
anderen Abtastwinkel (Pa) arbeiten als in ihrem zwei- 
ten Betriebsmodus (B). 

4. Kraftfahrzeug nach einem der Anspruche 1 bis 

3, dadurch gekennzeichnet, dass der ermittelte 
Knickwinkel (a) wahrend der geraden Vorwartsfahrt 
anhand von Lenkwinkelsensoren (15) und Getriebe- 
sensoren (16) auf "Null" abgeglichen wird. 

5. Kraftfahrzeug nach einem der Anspruche 1 bis 

4, dadurch gekennzeichnet, dass der ermittelte 
Knickwinkel (a) einer Einrichtung zur Fahrdynamikre- 
gelung (13) zugefuhrt wird. 

6. Kraftfahrzeug nach einem der Anspruche 1 bis 

5, dadurch gekennzeichnet, dass der ermittelte 
Knickwinkel (a) einer Einrichtung zur Rangierhilfe 
(14) zugefuhrt wird. 

7. Kraftfahrzeug nach einem der Anspruche 1 bis 

6, dadurch gekennzeichnet, dass der Erkennungs- 
sensor (4) in eine Steckdose (7) fur die elektrische 
Anbindung des Anhangers (5) integriert ist. 

Es folgen 3 Blatt Zeichnungen 
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FIG. 3 
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